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Die folgenden Angobon *!nd don vom Annie I der eJngarolchten Unteriagon Antnommon 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(§) Verfshren und Vorrichtung zur Koordination mehrerer FahrsystemGinrichtungen eines Fahrzeugs 

® Es handeit aich bei dor Erftndung urn ein Verfahren und 
eine Vorrichtung zur Koordination mehrerer Fehrsysiem- 
einrichtungen einea Fahrzeugs mittels efner Koardineti- 
onsemrichtung. Die Fahrcyslomeinn'chtungen erzeugen 
fn Abhangigkeit vom elctueiien Pahrzustand das Fahr- 
zeugs Auegangseigneie. in dor Koordinationeeinrichtung 
warden aua den Auagangaaignalen em Steuerergebnissi- 
gnai erzeugt, das ale SoHwertvorgabe zur unmittelbaren 
Beeinflussunu dee Fahrzustandes mfttels der Aktuatoretn- 
richtungen des Fahrzeugs dionl und/odor ein Parameter- 
ergebnisstgnal erzeugt, das zur Beeinfiussung der Regel- 
und/oder Steuerpa remoter efner Fahrzustandsregelung 
bzw. Fahrzustandssteuerung dient. 
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Beschreibung rung bzw. Regelung des Fahrzustandes erreichbar ist Der 

gleichzeitige, unkoordimerte Zugriffder Fahrsystemeinrich- 

(0001] Die Erfindung betrifft do Verfahren und eine Vor- tungen auf die Aktuatoreinrichtungen oder das Blodderea 

ricbtung 2ur Koordination mehrerer Fabrsystemeinrichtun- dner Zu^nfTkanfnrdcrung eincr Fahrsystemeinrichtung le- 

gen eines Fahrzeugs. $ diglich wegen des \brliegens einer zeitlich fruberen Zugriff- 

[0002] Bei einer solchen Fahrsystemeinrichtung handelt sanforderung auf dieselben Parameter oder dieselbeu Aktua- 
es sicb beispielsweise urn eine Abstandsregeleinrichtung zur toreinrichtungen ist beim erfindungsgemaBen Verfahren und 

Regelung des Abstands relau'v zu eiuern vorausfahrenden bei der erfindungsgemaBen Yorrichtung ausgeschlossen. 

Fahrzeug (bei der Anmeiderin unter dem Begriff "Distronic" [0007] Die Fahrsy stemeinrichtungen kdnnen gleichzeilig 

bckannt), urn eine Gescbwindigkeitsregeleinricbtung (Tern- 10 aucb hinsichtlich der an den Fahrer zur Information Qber den 

pomat), um eine Kollisionsvermeidungseinrichtung z.B. Fahrzustand vermittelten Ruckmelduog koordiniert werden. 

mittels Erkennung entgegenkomrnender Fahrzeuge bcim Dies ist Gegenstand der am gleichen T^g von der Anmelde- 

tibernolen, um eln Reifendruckkonuolisystem, um eine rin hinterlegten Patentanmeidung mit dem lltel "Verfanren 

KurvenwaraeinrichtuDg zur rechtzeitigen Warnung vor Kur- und \orrichtung zur Riickmeldung des Fahrzustandes eines 

ven bei zu hober Fahrzeuglangsgeschwindigkeit, die in ei- 15 Fahrzeugs an den Fahrer" (internes Az: P033161/DE/1), auf 

ner weiteren Ausbaustufe auch Brems- und/oder Lenkein- die bier vollinhaltlich Bezug genomrnen wird. 

griffc vcrursechcn kann, um cin Durchfahrcn cincx Kurvc [0008] Vbrtcilhaftc Ausgcstaltungcn des \fcrfahreuii und 

mit unzulassig hoher Geschwindigkeit zu verhindern oder der Vorricbtung gemaB der Erfindung gehen aus den jeweili- 

um eine belicbige andcre Fahrsystemeinrichtung, die dem gen abbangigcn Anspruchcn hcrvor. 

Fahrer als Assistenzeinricbtung zur \ferrugung gestellt wer- 20 [0009] Zweckm&Bigerweise entspricht das Steuerergeb- 

den kann. niEsignai dem Soll-Fahrzustand dos Fahrzeugs, wobei das 

[0003] Derartigc Fahrsystemeinrichtungen kdnnen zum Steuerergebnissigna] die SoU-Fahrzeugbewegimg im dreidi> 

einen ledigtich eine Wamfunktion ausfiihren, umden Fahrer mensionalen Raum beschreibL Das Steuerergebnissignal 

auf eioen bestimmten Fahrzustand binzuweisen, z. B. wenn definiert somit die gesamte, gewunschte, raumliche Fahr- 

derReirendmckmchtmeinemerlaubteDBereichUegt Dar- 25 zeugbewegung. 

Qberfainaus besteht jedocb auch die Moglichkeit, dass die [0010] Altemativ hierzu bestebt auch die Moglichkeit, 

Fahrsystemeinrichtungen ohoe einen manuellen Eingriff des dass das Steuerergebnissignal der Soli-Fahrzustandsande- 

Fahrers selbsttatig den Fahrzustand z. B. durch einen Leak- rung fur das Fahrzeug entspricht, wobei das Steuerergebnis- 

oder Bremseingriff beeinflussen. Zum Beispiel kann in eini- signal die Soll-Fahrzeugbeweguogsanderung irn dreidimen- 

gen hanrzeugen der Anmeiderin bereits eine Abstandsregel- 30 sionaien Raum beschreibt Hierbei wird nur die gewunschte 

einrichtung vorgesehen sein, das das Fahrzeug bei zu gerin- Bewegungsanderung des Fahrzeugs als Sollwert vorgege- 

gem Abstand zum Vorausfahrenden automatisch abbremst. ben. Die Bewegungsanderung ist fur alle Bewegurigsrich* 

Sollen nun rnehrere Fahrsystemeinrichtungen in ein Fahr- tungen im dreidirnensionalen Raum definiert 

£eug iutc^iicti wccdcu, muas ftklicigcdtcUi &ciu, Zu- [0011] Da* Susucrcrgebnissignal kann zur Ansieuerung 

griffc auf die Akmatoreinrichtungen des Fahrzeugs - z.B. 35 der betreffenden Akruatoreinrichtungen unmittelbar an 

meBrernseinrichtung oderLenkeinrichtung- die durch ver- diese Aktuatorcinrichtungcn Qbcrmittelt werden, um die 

schicdenc Fahrsystemeinrichtungen ausgeldst werden, ei- Fahrzeugbcwegung zu beeinflussen. Es ist dabei moglich, 

nerseits ein richeres Fahre.n gewahrleisten und anderereeits eine separate Fahrdy namikrege Lung zu fiberiagem, die in be- 

die Aufrechterhaltung der korrekten Funktionen der ver- kannter Weise von einem heutzutage ublicben Fahrzu- 

schicdcnen Fahrsystemeinrichtungen ennoglichen. 40 stands -Rcgcl- oder Steucrgcrat (z. B. ESP-RcgcLgerat) aus- 

[0004] Ausgehend hiervon liegt der vorliegenden Erfin- gefuhrt werden kann. 

dumj die Aufgabe zugrunde, ein Vferfahren und eine Mxrich- [0012] Bei einer anderen Ausfuhrungsvariante wird das 

nmg zur DurchfUhning des Verfahrens zu schaffen, um eine Steuerergebnissignal an ein Fahrzustands-Regel- oder Steu- 

Integrarion mehrerer Fahrsystemeinrichtungen in ein Fahr- ergerat, insbesondere Fahrdynanaikiegelgerat, ubcrmittelt, 

zeug unter Gewanrieistung eines sicheren Fahrzustandes zu 45 das zur Beeinflussung der Fahrzeug bewegung Stellsignaie 

ermttglichen, fur die A ktuatoreinrich tungen hervorrufL Somit ist lediglich 

[0005] Diese Aufgabe wird gemaB der Merkmale der An- eine mittelbare Ubermittlung des Steuerergebnissignals an 

sprUcbe 1 und 16 gelost. die Aktuatoreinrichtungen vorgesenen. Das Fahrzustands- 

[0006] Die im Fahrzeug vorgesehenenFahrsystemeinrich- Regel- oder SteuergerSt bewertet das Steuerergebnissignal 

tungen erzeugen Ausgaagssignale io Abhangigkeit von je- 50 darauf, ob bei einer dem Steuerergebnissignal entsprecben- 

wciis eruiiuciittu FabrzuKUuiUs^rOBeu. Die Ausgaugasignalc den Ansteuerung der Akojaiorelnrichuing eln ausrelcbend 

stellen Anforderungssignale zur Beeinflussung des Fahrzu- stabtler Gesamtfahrzustand gegeben ist und erzeugt in Ab- 

standes bzw. der Fahrzustandsregelung oder der Fahrzu- hfingigkeh vom Bewertungsergebnis nur Stellsignaie ftlr die 

standssteuerung dar. Sie werden einer Koordinationseinrich- Aktuatoreinrichtungen, die ein insgesamt stabiles Fahrver- 

tung zugefuhrt. Diese erzeugt in Abhangigkeit von den 55 halten gew&hrleistecu Das Fahrzusianda-Rogol- oder Stouor- 

gleichzeidg vorliegenden Ausgangssignalen ein Steuerer* ger&t dient mi thin dazu bereits vor der Ansteuerung der Ak- 

gebnissignal. und/oder ein Parameterergebmssignal. Das tuatoreinrichtungen zu prtlren, ob sich durch die vorgese- 

Stcucrcrgebnissignal dient als SoUwertvorgabc zur Bccin- hene Ansteuerung gera58 dem Steuerergebnissignal cin in- 

flussung des aktuellen Fahrzustandes bzw. der aktuellen stabiler Fahrzustand einstellen konnte. wobei rfann eine ent- 

Fahrzeugbewegung. In Abhangigkeit vom Steuereigebnissi- 60 sprechend konigierte Ansteuerung der Atoatoreinrichtun- 

gnal werden die betreffenden Aktuatoreinrichtungen des gen durch die Stellsignaie crfolgt 

Fahrzeugs beta'tigt, um die gewunschte Fahrzeugbewegung [0013] Es ist auch vorteilhaft, wenn das Parameterergeb- 

bzw. den gewunschte Fahrzustand zu eneichen, In AbhSn- nissignal an ein Fahrzustands-Regel- oder SteuergeraX ins* 

gigkeit vom Pararaeterergebnissigna) kOnnen die Steuer- besondere Fahrdynarnikregler, zur Beeinflussung der 

bzw. Regelparameter zur Fahrzu standssteuerung bzw, Fahr- 65 Steuer* bzw. Regclparameter des Fahrzustands-Regel- oder 

zuslandsregelung, beispielsweise Schwellwerte oder das Steuergerfits Ubermittelt wird. Das Parameterergebnissignal 

Fahrzeug kennzeichnende Parameter, verandert werden, so beeinflusst nicht direkt die Ansteuerung der Aktuatoreuv 

dass eine an deu akuwDen Fahrzu^utnd adapt ierb are Steue- richtungen und somit der Fanrzeugtoewegung, soodern dient 
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dazu das Regel- bzw. Steuerverhalten dcs Fahrzustands-Re- den Parameters ignaien bestimmt wirdL 

gel- oder Steuergerats zu verandern durch Variation der Re- [0018] Eine M6glichkeit zur Besrimmung des Steuerer- 

gel- bzw, Steuerparameter wie etwa Ausloseschwellwerte gebnissignals bzw. des Parameterergebnissi goals besteht in 

oder sons tiger das Fahrverfaalten des Fahrzeugs chanikteri- der Bildung der Summe der mit jeweite eincm Gewichterok- 

sterende Parameter. Somit isl eine adaptive Regelung bzw, 5 tor gewichteten Steuer- bzw. Parametersignale der Fahrsy- 

Steuerung realisierbar. stemrinrichtungen, wobei insbesondere die Summe der ein* 

[0014] Bei der Bestimmung des Steuerergebnissignals zelnen Gewichtsfaktoren gleicb Eins ist und die Gewichts- 

und/oder des Parametererffebn is signals kann eine Priorisie- faktoren Werte im Bereich von Null bis Eins annehmen kon- 

rung und/oder Gewichtung mehrerer vorliegender A us- nen. Soil eine reine Prioriultsbewertung der vorliegcnden 

gangssignale dann erfolgen, wenn diese Ausgangssignale 10 Ausgangssignale erfolgen ist es moglich, bei der Bewertung 

von unterschiedlichen Fahrsystemeinrichtungen stammen. der beiden Ergebnissignale jeweils einen Gewicbtsfaktor 

Durch diese MaSnahme ist es moglich, mehrere gleichzeiiig gleich Eins und alle anderen Gewichtsfaktoren gleich Null 

voriiegende Zugriffsanforderungen mehrerer Fahrsystern- zu setzen. 

einrichtungen auf dieseiben Aktuatoreinrichtungen oder [0019] Die Gewichtsfaktoren der Ausgangssignale kon- 

dieselben Parameter zu koordinieren. Das Steuerergebnissi- is nen in Abhangigkeit von einer der betreffenden Fahrsystem- 

gnal bzw. das Parametercrgebnissignal berucksicbtigen da- einrichtung zugeordneten Fahrsystempriorit& vorgegeben 

bei die Wichiigkcii der vorlicgeoden Ausgangssignale fur werden. TJnterschiedliche Fahr^stemprioritfiten kCnnen 

die Fahrsicherheit, wobei eine Gewicbtung bzw. Priorisie- entweder im Bezug auf die Fahrsysterneiiirichtungen dersel- 

rung entsprechend der Bewertung der Wichtigkcit der Aus- ben Gruppc von Fahrsystemeinrichtungen oder im Bezug 

gangssignale im Hinblick auf den momentanen Fahrzustand 20 auf alle vorhandenen Fahrsystemeinrichtungen vergeben 

des Fahrzeugs erfolgt word en. 

[0015] Um einen sichercn Fahrzustand des Fahrzeugs zu [0020] Bei einer cinfach zu rcalisicrcndcn Variante zur 

ermoglichen, konnen bei der Bestimmung des Steuerergeb- Bestimmung des Steuerergebnissignals bzw. des Parameter- 

nissignals und/oder des Parameterergebnissignals zusatzli- ergebnissignals werden lediglich die Ausgangssignale der 

cbe Sensorsienaie, die Informationen Uber den aktuellen 25 Fahrsystemeinrichmngen von einer ftiiwigen Gmppe bft- 

Fahrzustand des Fahrzeugs enthalten und/oder Eingangssi- rucksichtigt. Hierbei kdnnen insbesondere die Gruppenprio- 

gnale, die manuellen Vbrgaben des Fahrers entsprechen, be- ritaten der Gruppen von Fahrsystemeinrichtungen vergli- 

rilcksichrigt werden. Die Priorisierung bzw, Gewichtung der cben werden, deren Fahrsystemeinrichtungen zum Berech- 

Ausgangssignale kann dann unter Berucksichtigung der zu- nungszeitpunkt Ausgangssignale bervorgerufen haben. Die 

satzlichen Informationen der Sensorsignale bzw. der Ein- 30 Ausgangssignale der Fahrsystemeinrichtungen aus der 

gangssignale erfolgen, wobei die Informationen aus den zu- Gruppe von Fahrsystemeinrichtungen mit der vergleichs- 

satzlichen Eingangssignalen bzw. Sensorsignalen als Be- weise hochsten Gruppenprioritat dienen dann zur Bestim- 

wenungskriterien fur die Gewichtung und/oder Priorisie- mung der beiden Ergebnissignale. 

rung der Ausgangssignale belm Bestimmen der beiden Er- [0021] Bei einer zweckmafiigen Ausruhrung der ertin- 
gebnissignale dienen, Die Sensorsignale konnen bcispieis- 35 dungsgemafien Vorrichtung ist die Koordinationseiririch- 
weise aktuclle Daten uber die Gierwinkelgeschwindigkeit tung zusammen mit den Fahrsystemeinrichtungen und/oder 
und/oder die Fahrzcugbcschlcunigung und/oder die Fahr- dem Fahrzustands-Regei- oder Steuergerut in einer Zentral- 
aeuggesebwindigkeit und/oder die Roddrehzohlen und/oder einhcit inlcgricrt nusgcfuhrt Die gesamtc \brrichtung bend- 
das Lenkradmoment und/oder den Lenkradwinkel enthalten. tig! hierbei wenig Raurn und ist des weiteren aufgrund der 
Es verstebt sich, dass die Fahrzcugbcschleunigung bzw. die 40 kurzen, elektriscbcrj Verbindungerj zwischen den Kompo- 
Fahrzeuggeschwindigkeit eine dreidimensionale Viktor- nenten besser gegen Stfrungen gescbiitzt, wie z. B. gegeo 
groBe sein kann. um die Geschwindigkeit bzw. die Be- SnRere, pJelctromagnetischcPelder. 
schleunigung in alle Bewegungsrichtungen des Fahrzeugs [0022] Wtiterhin ist es vorteiibaft, wenn die Koordinati- 
angeben zu kdnnen, z. B. anhand eines bei Fahrzeugen tibli- onseinrichtung mit einer Seoscranordnung und/oder einer 
cberweise verwendeten, fahrzeugfesten, kartesischen Koor- 45 Bedienanordnung verbunden ist, so dass die von der Sensor- 
dinatensystems. anordnung erzeugten, Informationen Uber den aktuellen 
[0016] Zur ErmitUung der Gewichtung der verschiedenen Fahrzustand des Fahrzeugs enthaltenden Sensorsignale und/ 
Ausgangssignale kdnnen die Fahrsystemeinrichtungen in oder die manuellen Einstellungen des Fahrers entsprechen- 
mehrere Gruppen mit unterschiedlicb hohen Gruppenpriori- den Eingangsisignale der Bedienanordnung zur BerUcksic ri- 
taten unterteilt sein, wobei die Ausgangssignale der Fahrsy- 50 n'gung bei der Bestimmung des Steuerergebnissignals und/ 
stemeinricbiungen einer Gruppe mit boherer Gruppenpriori- oder des Parameterergebnissignals an die Koordinatio nscin- 
tat bei der Bestimmung des Steuerergebnissignals und/oder richtung Obertragbar sind. Die Koordinaiionseinrichrung er- 
des Parameterergebnissignals starker gewichtet werden als bait dabei zusStzliche Informationen bzw. Daten der Sensor- 
die Ausgangssignale der Fahrsystemeinrichtungen einer anordnung iiber den aktuellen Fahrzustand des Fahrzeugs, 
Gruppc mit niedrigcrcr Gruppenprioritat. Dobci ist ca z* B. 55 unabhangig von den Ausgangtoigoalcn der Falu systcuiciir 
moglich, die einen automatischen Sicherheitseingriff anfor- richtungen. Damit kann die Gew&hrlei stung der Stability 
dernden Fahrsystemeinrichnmgen einer Gruppe mit hoher des Fahrzustandes weiter verbessert werden, da der Koordi- 
Gruppenprioritat und die lediglich zur Wamung dcs Fahrers nationscinrichtung mchr Informationen zur Vferfugung stc- 
dtenenden Fahrsystemeinrichmngen einer Gruppe mir nierl- hen als Hp.n einrelnen FahrsycterneinrichtungeD. 
riger Gruppenprioritat zuzuordnen. 60 [0023] Zu Vermeidung zusStzlicher bzw. redundanterSen- 
[0017] Die Ausgangssignale der Fahrsystemeinrichtungen soren besteht hierbei die Mdglichkeit, dass einer oder mch- 
liegen zweckmSfligerweise in Form von Steuersignalen zur rere der Sensoren der Serisoranordnung auch als Sensor fur 
Anforderung einer Beaufschlaguog von Aktuatoreinrichtun- eine oder mehrere der Fahrsystemeiririchningen \ferw en- 
gen oder Parametersignalen zur Anforderung einer Beein- dung findeL 

flussung der Regel- und/oder Steuerparameter der Fahrzu- 65 [0024] Im Folgenden wird das erfindungsgemaBe Verfah- 

standsregelung bzw. Fahrzustandssteuerung vor, wobei das ren und die erfindungsgemfifie VDrrichtung anhand der bei- 

Steuerergebnissignal in Abhangigkeit von den Steueragna- gefDgten Zeichnung nfiher erlautert. Die einzige Figur zeigt 

len und das Parameterergebnissignal in Abhangigkeit von ein blockscbaltbild einer Ausfiihrungsform der erfindungs- 
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gemafien \fcrrichtung. 

(0025] In der Figur ist ein Blockschaltbild der erfindungs- 
gemaBea \brrichtuag 5 dargestellt, die zur Koordinadon 
mehrerer Fahrsy.tfemeinricbtuogen 6 in einem nicht naher 
dargestellten Fahrzeug - insbesondere Kraftfahrzeug bzw. 5 
PKW - dient. Die Anzahl der vorhandenen Fahrsystemein- 
richtungen 6 ist grundsfitzlich beliebig und bangt von der 
Aussiattung des Fahrzeugs ab. 

[0026] Die Fahnystemeinrichcungen 6 sind beispielsge- 
m£fl is Sicherheits-, Komfort- und WarnsystemeinricbtuD- 10 
gen unterteilt und kbnnten auch als Fabrerassistenzeinhch- 
tungen bezeichnet werden. Sic sind zur UnterstQtzung des 
Fahrers in besummtec Fahrzusianden oder Fahrsituationen 
des Fahrzeugs vorhanden, 

[0027] Die beam Ausfiihrungsbeispiel vorgesehene Si- 
cberbeiissystemeinrichtung ist von einer Brems-Lenk-Assi- 
sU»zeiniichiuug 7 (aogetuuuiicr "Advanced Brake Assisst") 
gebildet, die in Abbangigkeit von crkannten Hindernissen 
auf der Fahrbahn autoraatisch Brcms- bzw. Lenkeingriffe 
ausfilhren kann, um eine Kollision mit dera Hindernis zu 20 
vorrneiden. Als SicherheiUEyrtameinricbtung kommt des 
- weiteren eine Kurvcnsicberhcilscinrichtung ("Intelligent 
Predictive System") in Betracht, die Kurven iiber GPS im 
voraus erkennt und gegebeaenfalls die Geschwindigkeit des 
Fahrzeugs rmtlels eines Bremseingriffs rechtzeitig vor der 25 
Kurve an den Kurvenradius anpasst, um instabile Fahrzu- 
stande des Fahrzeugs beim Durchfahren einer Kurve zu ver- 
hindenL 

[0028] Die beispielsgem&B vorbandene Komfortsystem- 
einricbtung ist als Abstandsregeleinricbtung 8 realisiert (bei 30 
der Anmelderin unter Distronic" bekannt), die abbangig 
vom Abstand zu einem vorausfahrenden Fahrzeug Brems- 
eingriife vomimmt, um einen vorgegebenen Sichcrbeitsab- 
stand einzuhalien. Als Xornfonsysiemeinrichiung kommt 
auch eine als 0 Suumatic ,, bezeichnete Fahrsystemeinrich- 3S 
Ding 6 in Frage, die das autooome Fahren des Fahrzeugs im 
Stau ermoglicht, wobci automatisch gclenkt und gcbremst 
wird. 

[0029] Bei der gemaB der Figur vorgesehenen Wamsy- 
stemeinricbtung handelt es sich um eine Reifendruckwarn- 40 
einricbtung 9, die den Fahrer akustisch und/oder optisch 
und/oder haptisch vor einem zu niedrigen oder zu hohen 
Luftdruck in einem der Reifen des Fahrzeugs warnt. An- 
stelle oder zusSlziicb zur Reifendruckwarneiorichtung 9 
konnte auch eine Gefahrenstellenwameinrichtung vorgese- 45 
hen sein, die den Fahrer vor Kurven, unUbersichtlichen 
Kreuzungen oder ahnlicbem warut, wenn die Fahrzeug- 
langsgeschwindigkeit der betreffenden Gefahrenstelle nicht 
angepasst ist. Die Gefahrenstelle kann z, B. mittels GPS im 
voraus erkannt werden. so 
[0030] Es sind uberdies weitere Sicherheits-, Komfort- 
und Warosystemeinrichtungen bekannt, die als Fahrsystem- 
einrichtung 6 abweicbend vom dargestellten Ausfiihrungs- 
beispicl in beliebiger Anzahl und in beliebiger Kombination 

ixn Ffthrzcug Yorgcscbcn scin konnen. 55 

[0031] Die Fahrsystemei nrichtungen 6 weisen jeweils ei- 
nen oder mehrere Sensoren 10 auf, die in der Figur lediglich 
scbematisch dargestellt sind. Die Brems-Lcnk-Assistenzcin- 
rinhrnng 7 verfilgt z. R. Ober mindestens einen ttadnncencnr 
11 zum Detektieren von Hinderaissen in der Umgebung des 60 
Fahrzeugs. Die Abstandsrcgclcinrichtung 8 weist einen Ra- 
darsensor 12a zur Besdmmung des Abstandes zum voraus- 
fahrenden Fahrzeug und einen Fahrzeuglangsgeschwindis- 
keitssensor 12b auf. Die Reifendruckwaraeinrichtung 10 
enthalt mehrere Reifendrucksensoren 13 zum Messen des 65 
Reifendrucks in jedern der Reifen des Fahrzeugs. 
[0032] Die Fahrsystemeinrichtungen 6 weisen des weite- 
ren jeweils ein hanrsystemsteoergerat 14 bzw. 15 bzw. 16 



auf, die mit einer Koordinationseinrichtung 18 tiber eine 
elektrische erste Leiteranordnung 19 verbunden ist. Dabei 
kann jedes Fahrsysternsteuergerat 14, 15, 16 separat mit der 
KoofdinationBeiiiricbtuiag 18 in Verbindung stehen, oder die 
erste Leiteranordnung 19 kann als Bussystem ausgebildet 
sein, fiber das die Fahrsystemeinrichtungen 6 und die Koor- 
dinationseinrichtung 18 kommunizieren konnea 
[0033] Mit der Koordinationseinrichtung 18 ist ein Fahr- 
zustands-Regel- oder Steuergerfit 22 elektrisch verbunden, 
das beispielsgemaB von einem Pahrdynamikregelgera't 23 
gebildet ist Als Fahrdynamikregelgerat 23 kommt bei- 
spielsweise das heutzutage in den Fahrzeugen der Anmelde- 
rin bereits vorbandene ESP-Regelgerat in Betracht. 
[0034] Die Koordinationseinrichtung 18 kann mit dem 
Fahrzustands-Regel- oder Steuergerat 22 und/oder den 
FahrsystemsteuergerMten 14, 15, 16 der Fahrsystemeinrich- 
uingen 6 In einer Zentraleinhelt 24 iniegriert sein. Oemafi 
der Figur sind beim bevorzugten Ausfiibrungsbeispiel die 
Koordinationseinrichtung 18, das als Fahrdynamikregelge- 
rat 23 ausgebildete Fahrzustands-Regel- oder SteuergerSt 22 
und die Fahrs ystcms tcucrg crate 14, 15, 16 nb ein Bauteil in 
der Zentralrinheit 24 zusammengefasst, was scbematisch 
durch eine gestrichelte Linie dargestellt ist 
[0035] Das Fahrzeug kann iiber mehrere Akruatoreinrich- 
tungen 26 7iir Beemfliisanng Her Fahrvengbewegung in 
Langsrichtung (x-Richtung), in Querrichtung (y-Richtung) 
und in Hochrichtung (z-Richtung) des Fahrzeugs verfilgen. 
Beim Ausfiibrungsbeispiel bilden gem&fi der Figur die 
Bremseinrichtung 27, die Lenkeinrichtung 28 und eine Mo- 
tors teuercinri chain g 29 die ansteuerbarcn Ataaloreinrich- 
tungen 26. Bremseinrichtung 27, Lenkeinrichtung 28 und 
Motorsteuereinrichtung 29 sind mit dem Fahrdynamikregel- 
gerat 23 zur Kommunikation mittels einer elektriscben, 
zweiten Leiteranordnung 50 verbunden. 
[0036] Es versteht sich, dass die Akmatoreinrichtungen 26 
auch eine aktive Feder-Dampfer-Einrichtung, eine Getriebe- 
steuereinrichtung oder dergleichen aufweisen konnen, Da- 
bei kommcn Kombin a tioncn von bclicbigcn, anotcucrbarcn 
Aktuatoreinrichtungen 26 in beliebiger Anzahl in Betracht 
[0037] Zur Ermittlung von aktuellen Fahrzustandsinfor- 
mationeo ist eine Sensoranordnung 34 vorgesehen, die bei- 
spielsgemaR mit der XoordinaHortsrinricbtung 18 und dem 
Fahrdynamikregelgerat 23 Ober eine elektrische, dritte Lei- 
teranordnung 35 verbunden ist. Die Sensoranordnung 34 
umfasst Sensoren zur Bestimmung der Gierwinkelge- 
schwindigkeit, der Fahrzeuglangsgeschwindigkeit, der 
Fahrzeuglangsbeschleunigung, der Fahrzeugquerbeschleu- 
nigung, der Raddrehzahlen und des Lerikradmomentes. 
[0038] Grundsatzlich konnen mittels der Sensoranord- 
nung 34 beliebige Fahrzustandsinformadonen bestimmt 
werden, die die Kooitlmationseinhcbtung 18 und/oder das 
Fahrdynamikregelgerat 23 bendtigen. Z. B. kann auch die 
Fahrzeugbeschleunigung in z-Richtung (Richtung der 
Hocbachse des Fahrzeugs), der Lenkradwinket, die Fahr- 
zcugqucigescbwindigkcit odci die Fahixcuggcsubwindig- 
keit in z-Richtung in der Sensoranordnung 34 ermittelt und 
der Koordmadonseirnnchtung 18 und dem Fahrdynamikre- 
gelgerat 23 als Informationen iiber den momcntancn Fahr- 
7jib1 and dec Fahrzeugs Ubermittelt werden. 
[0039] Die Sensoren der Sensoranordnung 34 konnen zu- 
mindest teilweise auch als Sensoren 10 fur die Fahrsystem- 
einrichtungen 6 dienen bzw. umgekehn, fails eine Redun- 
danz aus Sicherhcitserwagunpeo nicbt gewunscht sein 
soilte. Z. B. kann der Fahrzeuglangsgescbwindigkeitsseosor 
12b der Abstandsregeleinrichtung 8 gleichzeirjg auch als 
Sensor der Sensoranordnung 34 dienen. 
[0040] GemfiB der Figur ist auBerdem eine Bedienanord- 
nung 36 vorhanden, die zur manuellen Vorgabe von Fahrpa- 
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raraetem dienL Als Fahrpararacter kann der Fahrer z. B. das der Regelpararneter des FahitiynarrukregelgerSts 23 dar, um 

Lenkverhalten (MaB an Direktheit der Lenkung, Lenktiber- die Regelung des Fahrdynarnikzustandes an die aktuell vor- 

setzung), die Pedalc&arakteristiken, die Motorsteuerung, liegenden Fahr- oder Fahrzeugbedingungen anzupassen. Ein 

etc. beeinflussen, um einc sportliche, komfoilablc oder sod- Parametcrsigna! kann hervnrgerufen wenien, wcnn eine von 

stige Faiirzeugauslegungsvariante wahien zu kdnnen. Dem 5 einer der Fahrsysterremrichtungen 6 ermitielte Fahrzu- 

Fahrer kann dabei zur Einstellung der Gesamtabstimmung standsgroBe nicht innerhalb eines vorgebbaren zulfissigen 

des Fahrzeugs die Auswahl zwischen verscbiedenen Modi Wertehereichs liegt. Beim Ausfiforungsbeispie! kann ein 

wie "Sport", "Komfort'', ^Standard" etc. gegeben werden. Anderungswunsch zur Auderung der Regelpararneter des 

Die Bedienanordnung 36 ist mit der KooKlmationscinricb- FahrdynamikregclgerSts 23 in Form von einem entsprecben- 

tung 18 elektrisch verbunden und Ubennitteit Kngangssi- 10 den Parametersignal der Reifendrackwaraetoricbtung z. B. 

gnale an die KoorcHnationseinrichtung 18. dann vorliegen, wenn ein zu geringcr oder zu hoher Reifen- 

10041] Es sei an dieser S telle darauf hingewiesen, dass an- druck in einem der Reifen oder ein stark unterscrriedlicher 

sielle der elekirlscben Leiieranordnungen 19, 30, 35 in Ab- Reifendruck in zwei Keifcn iestgestellt wurde, Hierdurch 

wandlungzumbevorzugteaAusft^ngsbeispieiaucheine wird das Fahrverhalten des Fahrzeugs beeintrachtigt, so 

optische Leiteranordnung, z. B. mittels Glasfaserleiter, vor- 15 dass die Rdfendrucirwarneinrichtung eine Anpassung der 

gesehen sein kann. Aucb eine andere, beliebige ObermiU- Parameter des Fahrdynamikregelgerats 23 fiir deh Regelein- 

lungsonordnung zwischen den durch die vorgcschcncn Lei- griff anfordert. Beliebige, weitcrc Parametereignaie underer 

teraDordnungeu verbundenen Einricbtungen ist grundsStz- Pahrsystemeiruicbtungen 6 sind cben falls moglich und nan- 

hcbmoglich. gcnvomEinzelfallab. 

[0042] Die Fabraystememricbtringen 6 erzeugen Aus- 20 [0046] Die Ausgangssignale werden mitlels der ersten 

gangssignale in Abhangigkeit der von Hen Sennuen 10 der Leiteranordnung IP an die Eoordinationseinrichtimg 18 

jeweiiigtn Fahnjystcmeinrichtung 6 crmittelten Fahrzu- ttbcrmiUelL Die Koordinationseiriricbtung 18 dientdazu,dic 

standsgroSen. Die von den verschiedenen Fabrsystemein- von den Fahrsystemeinricbtungen 6 bervorgerufenen Aus- 

richtungen 6 ermittelten FahrzustandsgroBen hangen von gangssignale zubewerten und dnSteuerergebnissignalbzw. 

der konkreten Funktion der jeweiUgen Fahrsystemeinrich- 25 ein Parameterergebnissignal zu erzeugen. 

rung 6 ab, wobei jeder Fahrsysteraeinrichtung 6 lediglicb ein [0047] Das Steuerergebmssignal und das Pararneterergeb- 

Teilsicherheitsaspekt des Gesamlfahrzustands des Fahr- nissignal werden gem5fl der bevorzugten Ausftihrungsforra 

zeugs zur Uberwachung, Steuerung oder Regelung zugeord- von der KoordinaUonseinricbtung 18 an das Fahrdynamik- 

net ist, Beispielsweise kann die Abstandsregeleinrichtung 8 regeigerSt 23 ttbermittelt, wobei das Fahrdynamikregelgerat 

den Absiand zum vorausfahrenden Fanrzeug und die Reia- au 23 in Abnangiglceit vom Steuerergebnissignal Stelisignale 

tivgesebwindigkeit der beiden Fahrzeuge bestimmen. Die fur die Aktuatoreinricbtungen 26 hervorruft. Das Steuerer- 

Reifendruckwameinricbtung ermittelt den Luftdruck in al- gebnissignal kann entweder dem SoU-Fahrzustand entsprc- 

len Reifen des Fahrzeugs, und die Brems-Lenk-Assistenz- chen uod die gewilnschte Fahrzeugbewegung im dreidimen- 

cinrichtuDg 7 bestimmt die Position von Hindcrnisscn und sioixaleu Raum defiutereu, oUex es kann der Soll-Fahrzu- 

dieRelativgeschwindigkeit des Fahrzeugs relativzu den de- 35 standsanderung entsprecben und somit die gewtlnschte 

teklierten Hindeniissen. Wenn eine der Fahrsystemeinrich- FaruTeugbewegungsSndenmg ira dreidimensionaJen Raum 

tungen 6 einc FahrzuslandsgroBc errmttelt, die nicht in ei- definieren. 

nem entKprechenrf zulSssigen Rereich liegt, kg erzeugt die [0048] Allerdingc wird bei der Beaufeohlagung der Aktun 

betreffende Fahrsystemeinricbtung 6 ein Ausgangssignai, toremrichtungen 26 durch die vom Farirdynarnikregelgerat 

um diese FahrzustandsgroBe wieder in cinen zulassigcn 40 23 in Abbangigkcit vom SoU-Fahrzustand oder von der 

Wertebereich zu tiberfiihren bzw. diese Fahrzustandsgrdfie SoU-Fahrzustandsanderung - die jeweils durch das Steuer- 

bei RegeleingrifiFen der Fahrzustandsregelung zu berUck- ergebnissignal vorgegeben sind - die Fahrdynamikregelung 

sichdgen, so dass ein stabiler Fahrzustand gewahrieistet derart berucksichtigt, dass die Stelisignale fur die Aktuator- 

werden kann. einrichtungen 26 bcreita die vom Fahrdynamikregelgerat 23 

[00433 Diese Ausgangssignale liegen in Form eines Steu- 45 geforderten Beaufschlagungen bcinhalten. Mitbin sind die 

ersignals und/oder eines Parametersignals vor. Sowohl das StellsignaJe aus dem Steuerergebni ssignal und vom Fabrdy- 

Parameters ignaJ als aucb das Steuersignal beiniialten eine namikregelgerat23 bei der Bewertung des Steuerergebnissi- 

ZugrirTsanforderung auf eine oder mchrerc Parameter bzw. gnals in Abhangigkeit vom Fahrzustand des Fahrzeugs er- 

auf eine oder mehrere Aktuatoreinricbtungen 26 und bein- mittelten Korrektursignalen gebildet 

halten auch die Werte, die den Parametern zugeordnet wer- 50 [0049] Es sind daher zwei grundsatzlich FSile zu unter- 

den sollcn bzw. die Wcrtc zur Deaufschlagung der bcucfleu- ucheiden. Die Stellslgnale kOnnen entweder dem Steuerer- 

den Aktuatoreinrichtungen 26. gebnissignal entsprecben, falls ein stabiler, rahrdynamischer 

[0044] Die als Steuersignale vorliegendeo Ausgangssi- Zustand vorliegt und daher keine Xorrektur des Steuerer- 

gnale enthalteo Infonnationen zur Beeinrlussung der Fahr- gebnissignals durch das Fahniynamikregelgerat 23 notwen- 

ZRiighewRgnng miftftls eines P.inrifFs einer oder mehrerer ss dig ist (Korrekturtignal* des FahrdynamikrogelgeriJt 23 aind 

Atoatoreinrichlungen 26. 2. B. kann eine Fahrsysteraein- gleich Null). Andemfalls, bei einem vom Fahrdynamikre- 

richtung 6 mittels eines entsprecbenden Steuersignals die gelgerSt 23 festgestellten, instabilen Fahrzustand, werden 

Bcaufscblagung der Brcmscinrichtung 27 anfordera, um die die Stellsignalc aus der tJberlagerung des Stcuercrgcbnissi- 

Fahrzeuglfingsgeschwindigkeit zu verringern, oder es kann gnals mit den ermittelten Korrektursignalen gebildet. 
durch ein Steuersignal die Beaufcchlagung derLenkeinrich- 60 [0050] Das Fahrdynamikregelgerm 23 dient hierbei sozu- 

tung angefordcrt werden, urn einen bestimmten Lenkwinke) sagen als den cinzclnen Fahrsystemcinrichtungcn 6 aberge- 

einzustellen. Grundsatzhch konnen die Steuersignale der ordneter Wachten Das Fahrdynamikregelgerat 23 beurteilt 

Fahrsystemeinrichtungen 6 jeder zur Verrugung stehenden dabei den Fahrzustand des Fahrzeugs im Gesamten, wohin- 

Atouatoreinrichtung 26 des Fahrzeugs zugeordnet sein und gegen die Fahrsystemeinrichtungen 6 nur bestimmte Fahr- 
eine bestimmte Beaufschlagung bzw. einen bestimmten Ein- 65 zustandsgroBen bewerten, die als MaB fur einen konkreten 

griff der Akmatoreinrichtungen 26 anfordera. Teilsaspekt, wie Sicherheitsabstand zum vorausfahrenden 

[0045] Die als Parametersignal vorliegenden Ausgangssi- Fahrzeug oder ordnungsgemafier Reifendruck, des Gesamt- 

gnale stclleo beispiekgernoD eine AiKleTuugKauiurvleruug faiuzustands des Fanrzeugs dSenen. 
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(0051] Die Oberwachungsfunklion des Fahrdynamikre- toreiimchtungen 26 mitdenBeaufschiagun^swcrten gcmfiB 

gelgerats 23 kann zumindest teilweise auch bereits in der der Steuersignale zu ein em instabilen Fahrzustand des Fahr> 

Koordiaationseinrichtung 18 implementiert sein, da diese zeugs fuhren wtirde. Es ist beispielsweise moglich, dass die 

nach der Kgur auch mil der Sensoranordnung 34 vcrbuoden Brems-Lenk-Assieteazcinrichtuog 7 einen groBen Lcnkwau- 

ist uod die Sensorsignale auswerten kann. Der Kocrdinati- 5 kd anfordert, urn einem Hindernis auszuweichen, wahrend 

onseinrichtuDg 18 steben daher ausreichende Ioformationen die Abstandsregeleiimcbtung 8 wegen eines vor dem Fahr- 

Gber den Fahrzustand des Fahrzeugs zur Verfilgung, zeug auftauchenden, anderen Fahrzeugs einen Bremsvoi- 

10052] Neb en dem Steuerergebnissignal ruft die Koordi- gang mit maximaler Brern.sk raft anfordert. Auch in diespm 

nationseinrichtung 18 auch das Parameierergebnissignal Fall muss eine Priorisierung und/oder Gewichtung der Steu- 

hervor, wenn als AusgangssignaJ einer der FahrsystemeiD- 10 ersignale erfolgen, urn den siabilen Fahrzustand zu erhalten, 

ricbtungen 6 auch wenigstens ein Pararaeiersignal vorliegt [0059] Zwar kann auch ein einziges Steuersignal einer 

Das Parameterergebnissignal bewirkt cine Verandenmg der einzigen Fahrsystemcinrichtung 6 die Beaufschlagung un- 

Regelparameter des Fahrdynamikregelgerats 23. terschiedlicher Aktuaioreinrichtungen 26 anfordem; jedocb 

[0053] Diese Veranderung der Regelparameter des Fahr- and die entsprechenden Beaufschlagungswerte bereits auf- 

dynamikregelgerats 23 ist zur Anpassung an den aktuellen 15 einander abgestimmi, so dass hierbei eine weitere Bewer- 

Fahrzustand des Fahrzeugs vorgesehen, z. B. an einen ver* rung entfallen kann. 

ininderLeo Reif endruck. Grundsatzlich konnen alle varia- [0060] Eine Kollision von Parametersignalen kann analog 

blen Regelparameter des Fahrdynamikregelgerats 23 miuels zu den oben beschriebenen Kollisionen der Steuersignale 

des Pararaetcrcrgebnissignals verandert werden. Als varia- z. B. dann auftreten, wenn die Parametersignale unter- 

ble Regelparameter sind dicjenigen Parameter vorgesehen, 20 schiedlicher Fahrsystemeinrichtringen 6 eine Koirektur der- 

dic oineo Bpurbaron Einfluss auf don Fahrzustand hoben uad sclbcn Regelparameter des Fahidynamikrcgclgcrat* 23 an» 

die sich wanrend des Betriebs des Fahrzeugs vcrandern kon- fordern oder wenn die Andcrungsanforderungen zwar unter- 

oen, wie beispielsweise der Reifendruck oder die Feder- schiedliche Regelparameter betreffen, dadurch jedocb ein 

Damrtfe^harakteristik einer nicht naher dargestellten Fe- instabiler Fahrzustand entstehen konnte, weil die Regelpara- 

der- Dampf er-Einri C htung . 25 meter nach der gefnrrierten Anriftning nicht mp.hr aufeinan- 

[0054] Es bestebt altemativ zu der oben beschriebenen der abgestimmt waren. Derartige Kollisionen werden durch 

Ausffihrung auch die Moglichkeit, das Steuerergebnissignal die Priorisierung bzw. Gewichtung der Parametersignale 

direkt von der Kcordmauonseinrichtung 18 mit Hilfe einer vermieden, wie dies auch fur die Steuersignale gilt 

in der Figur strichpunktiert dargestellten, elektriscben, vier- [0061] Beispielsgemafi erfolgt die Bestiimnung des Steu- 

ten LeiteranordDung 38 an die Aktuatoreinrichtungen 26 zu 30 erergebnissignals in der Koordinationseinrichtung 18 durch 

ubermitteln. Die vierte Leiteranordnung kann wie die ande- die Bildung der Summe der gewichteten Steuersignale der 

ren Leiteranordnungen 19, 30 bzw. 35 auch als Bus oder in Fahrsystemeinrichtungen 6 gemaS der Formel: 

Form von mehreren Einzelverbindungen, als elektrische M 

oder optische tjbenragungsstrecke ausgebildel sein. S sVi-'S 

[0055] Das Steuerergebnissignal wird abhangig vcm den 35 ^ ~ Z-r /Ci ' ' ' 

zum BcrechnuBgszeitpunkt vorliegenden Sieuersignalen der M 

Fahrsystemeinrichtungen 6 und das Parameterergebnissi- wobei 

gnal abhangig von den zum Bcrechnungazcitpurikt vorlic- St&u das Steuerergebnissignal, 

genden Parametersignalen der Fahrsystemeinrichtungen 6 n die Anzahl der vorhandeoen Fahrsystemeinrichtungen 6, 

in der Koordmauonstinrichtung 18 ermittelt. 40 kj die Gcwichtsfaktoren mit k* e [0; 1] und 

[0056] Liegt nur ein Steuersignal bzw. Parameiersignal ei- n 

ner der Fahrsystemeinrichtungen 6 vor. so enlspricht das V 1 £ = 1 

Steuerergebnissignal bzw. das Parameterergebnissignal die- ^ i "~ 

sem Steuer- bzw. ParametersignaL Eine Gewichtung unaV M 

oder Priorisierung der gleichzeitig vorliegenden Ausgangs- 45 und 

signale ist nur dann notwendig, wenn diese Ausgangssi- S{ die Steuersignale der Fahrsystemeinrichtuneen 6 sind. 

gnale von unterschiedlichen Fahrsystemeinrichtungen 6 [0062] Liegt von einer Fahreystemeiiuichtung 6 kein 

stammerL Steuersignal vor, so ist der entsprechende Wert von Si = 0. 

[0057] Liegt gleichzeitig die Zugriflsanforderung mehre- [0063] Analog zur Berechnung des Steuerergebnissignals 

rer Fahrsystemeinrichtungen 6 auf dieselbe Aktuatorein- 50 wird auch das Parameterergebnissignal besrimrot: 

ricMung 26" mit unterscbiedlichen Beaurschlagungswerten n 

vor (raehrere koUidierende Steuersignale), erfolgt bei spiels- p _ V 1 r m p 

gemkfl eine Gewichtung der Steuersignale. Beispielsweise ~ * ' 

kann die Abstandsregeleinrichtung 8 zur Korrektur des 1-1 

Fahrseugobstands sum VomuafahroodoD einea Brcmayor- 55 yrobel 

gang mil lediglich geringer Bremskraft anfordern, wfihrend V^q das Parameterergebnissignal, 

die Brerns-Lenk-Assistenzeinrichtung 7 aufgrund eines er- n die Anzahl der vorhandenen Fahrsystemeinrichtungen 6, 

kannten Hindcmisses auf derFahrbahn einen BremsYorgang k L die Gewichtsfaktoren rait ki € [0, 1] und 

mit der maximal mfigltchen RrerrKtrafi nnfmietn. Dip Vo- 

ordinationseinrichtung 18 muss die unterschiedlichen Steu- 60 V 7 ^ = | » 

ersignale bewertcn und ein Steuerergebnissignal bilden, zur ^ 1 

entsprechenden Beaufschlagung der Bremseinrichtung 27. w 

[ 0058] Des weiteren kann eine Gewichtung und/oder Prio- und 

risierung der Ausgangssignale notwendig sein, wenn Steu- Pi die Parametersignale der Fahrsystemeinrichtungen 6 sind. 

ersignale unterschieoUicherFahrsystemeinrichrungen 6 vor- 65 [0064] Liegt von einer Fahrs^stemeinrichtung 6 kein Pa- 

liegen, die die Beaufschlagung unterschiedlicher Aktuator- rametersignel vor so ist der entsprechende Wert von P t = 0. 

einrichtungen 26 anfordem. Dies ist dann der Fall, wenn [0065] Zur Priorisierung der Ausgangssignale bed der Er- 

eine gleichzeitige Beaufschlagung unterschiedlicher Aktua- mittlung eines Steuer- bzw. Ergebnissignals besteht die 
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Moglichkeit, die Fahrsystemeinrichtungen 6 in Gruppen zu Ejgebnissignale weitere Infonnationen bertlcksichtigt. 
unteneilen, wobei den verschiedenen Gruppen von Fahrsy- Diese Mormationen erh&lt die Koordinationseinrichtung 18 
stemeinrichtungen 6 unterschiedlich hohe Gruppenpriorita- iro voriiegendeo FalJ in Form von Sensorsignden der Sen- 
ten fcugeordnet werden. Die Ausgangssignaie dcr Fahrsy- soranordung 34 und in Form von Eingangsrignalen der Be- 
stcmeinrichtungen 6 einer Gruppe von Fahrsystemeinrich- 5 dienanordmrog 36. Die Infonnationen aus den Eingangs- 
tungen mil hoher Gruppenprioritat werden bei der Besdm- und den Sensorsignalen kdnnen als zusatzLiche Bewertungs- 
mung der beiden Ergebnissignale starker gewichtet, als die krilerien beim Bestirnmen der Gewichtsfakioren dienen. Sie 
Ausgangssignaie, die von Fahrsystemeinrichtungen 6 einer konnen aber auch direkt in die Berechnung des Steuerergeb- 
Gruppe von Fahrsystemeinrichlungcn mit einer niedrigen nissignals und/oder des Parameterergebnissignals mittels 
GruppenprioritSl stammen, 10 der Koordinationseinrichtung 18 einbe20gen werden und 
[0066] Die Anzahl der gebildeten Gruppen von Fahrsy- daher von der Koordmau'ouseiiuicbtung 18 wie ein Aus- 
steroeinrichtungen ist prinzipiell beliebig. Bei spiels weise gangssignal der Fahrsystemeinrichtungen 6 behandeit wer- 
konnten die Fahrsystemeinrichtungen 6 in drei Gruppen un- den. 

terteilt werden: (0070] Aus den Bngangssignalen der Bedienanordnung 

eine Sicherheitssystemeinrichtungsgnippe, der die sicher- 15 34 kann in der Koordinationseinrichtung 18 die aktuell vom 

heitsrelevanten Fahrsystemeinrichtungen 6 zugeordnet sind, Fahrer gewShlte Abstimmung des Fahrzeugs und die daraus 

eiiie Kouifortsystcuiciiirichtuugsgmppc, dcr die lcdiglich resukierendeo Einstellwene der Fahrzeugelnrichtungen wle 

den Komfort des Fahrers betreffenden Fahrsystemeinrich- Lenkeinrichtung 28, Bremseinrichtung 27, Motorsteuerein- 

tungen 6 zugeordnet sind und richtung 29, usw. ennitteit werden. Z. B. kann daraus kon- 

eine Warnsystemeirjrichtungsgruppe, der die Fahrsystem- 20 kret das bei einer ekktronischen Lenkeinrichtung variabel 

einrichtungen 6 zugeordnet sind, die keine Beaufechlagung ein&teliboro 'T.onkubcrBotzungsvcjiiaUinis" odcr dns Damp- 

von die Fahrzeugbewegung beeinflussenden Aktuatorein- fungsmaB einer nicht naher dargestelltcn Fcder-Darapfcr- 

richtungen 26 anfordern, sondem die den Fahrer vor einem Einrichtung bestimmt werden, das aktuell eingestellt ist Da 

aktuellen, unzulassigen Fahrzustand warnen und gegebe- diese Einstellwerte das Fahrverhalten des Fahrzeugs beein- 

nenfalls mit Hilfe von Parametersignden eine Anpassung 25 flussen. mflssen sie bei der Beurteilung des Fahrzustandes 

der Regelparameter an dieseo Fahrzustand anfordem (Stabilitat oder Instability) bekannt sein, Zur Erhaltuag 

Den Sicherheitssystemeinrichtungen kann dabei die hochste Oder Wiedereriangung eines stabilen Fahrzustandes kfinnen 

Gruppenprioritat und den Wameinrichtungen die niedrigste daher untcr BerUcksicbtigung der manuell vom Fahrer mit- 

Gruppenprioritat zugeordnet werden. In AbwancUung hierzu tels der Bedienanordnung beeinflussten Einstellwerte der 

kann auch eine andere Einteilung der Fahrsy stemeinrichtun- 30 Fahrzeugeinrichtungeri bestimmte Ausgangssignaie starker 

gen 6 in unterschiedlicbe Gruppen erfolgen bzw. ist eine an- oder schwacher gewichtet werden. 

dere r^oritatszuordnung moglich. [0071] Die Sensorsignde der Sensoranordnung 34 enthd- 

(0067] Sowohl bei der Bestimmung des Steuerergebnissi- ten Infonnationen uber den Gesamtfahrzustand des Fafar- 

gnals ab aucn beiin Bciwhncn des Paraineierergebnlssi- zeugs. Um des sen Stabilitar zu ert alien oder zu erreichen, 

gnals besteht die Moglichkeit, nur die Ausgangssignaie der 35 werden beispielsgem&B die Ausgangssignaie bei der Be- 

Fahrsystemeinrichtungen 6 zu beriicksichtigen, die einer ge- stimmung des Steuerergebnissignals bzw. des Parameterer- 

mcmsamcn Gruppe von Fahrsystemeinrichtungen angcho- gebnissignab in Abhangigkcit von den Sensorsignden der 

ren. Bei einer bevorzugten Ausgestaitung des Verfahrenc SenBCnmordnuog 34 gewichtet Welches der Ausg&ngsa- 

wird die Gruppenprioritat der Gruppen von Fahrsystemein- gnde starker und welches weniger stark gewichtet wird 

richtungen, dercn Fahrsystemeinrichtungen zumindest cin 40 hangt vom Einzelfdl, also vom konkrel voriiegendeo Fahr- 

Steuersignd ungleich Null erzeugt haben, verglicben und zustand ab. Die Koordinationseinrichtung 18 kann wie das 

bei der Besummung des Steuerergebnissignds iediglicb die Fahrdynamikregelgerat 23 auch ds den Fahreystemeinricb- 

Steuersignde bertlcksichtigt die den Fahrsystemeinrichtmv tungen 6 Qbergeordneter WSchter dienen, um die einzelnen 

gen 6 der Gruppe mit der vergleichs weise bdehsten Grup- Zugriffsanforderungen der Fahrsystemeinrichtungen 6 im 

penprioritat zugeordnet sind Die Bestimmung des Parame- 45 Hinblick auf einen stabilen Gesamtfahrzustand zu koordi- 

terergebnissignals in Abbangigkedt der Pararnetersignde der nieren. 

Fahrsystemeinrichtungen 6 kann in entsprechender Anwen- [0072] Hat die Kcordinationseinrichtung 18 beispiels- 

dung der Erraittlung des Steuerergebnissignds erfolgen. weise mittels der Sensorsigode der SensoranordnuDg 34 

[0068] In ^Combination oder dternativ zu den Gruppen- eine zu hohe Gierwinkelgeschwindigkeit festgestelil und 

prioritaten konnen den Fahrsystemeinrichtungen 6 Fahrsy- 50 fordert die Brerns-Lenk-Asristenzeinrichtung die Beauf- 

stempfloriiflten zugeordnet seln. Wie scbon lm Zusammen- schlagung der Lenkeinricbrung 28 mil einem Lenkwinkel, 

hang mit den Gruppenprioriiaten erlautert, dienen die Fahr- der das bereits festgestellte, unzulassige Gierverbdten noch 

systemprioritfiten auch dazu, bei der Bestimmung des Steu- verstarken wtirde, so wird das betreffende Steuersignal der 

erergebnissignals und des Parameterergebnis signals die Brems-Leruc-Assistenzeinrichtung beim Berechnen des 

Ausgongesignde der FbhrsyBtomeinriobtungen 6 abhongig $s Sicucrcrgcbniaaignds nicht odor Icdiglich mit cincm klcincn 

von der Fanrsysternprioritfit unterschiedlich zu gewichten. Gewichtsfaktor bertlcksichtigt (Gewichtsfaktor kj = 0). Es 

Dabei konnen den Fahrsystemeinrichtungen 6 einer gemein- versteht sich, dass beliebtge, andere Fallbeispiele denkbar 

samcn Gruppe von Fahrsystemeinrichtungen unterschiedii- sind. 
che Fahrsysiemprioritaten zugewiesen sein. Ist keine Unter- 

teilung der Fahrsystemeinrichtungen 6 in verschiedene 60 
Gruppen vorgenommcn, so kann jeder einzelnen Fahrsy- 
stemeinrichtung 6 eine Fahrsysiemprioritar zugeordnet sein. 
Die Ausgangssignaie der Fahrsystemeinrichtungen 6 mit 
derselben Fahrsystemprioritat werden beim Berechnen des 

Parameterergebnissignals bzw. des Steuerergebnissignds 65 
gleichermafieD gewichtet. 

[0069] ZusStzlicb ist beispielsgemfiB vorgesehen, dass die 
Koordinatlonseinrlchmng 18 zur Bestimmung der beiden 



PatentansprOche 

1. Verfahren zur Koordination mehrerer Fahrsystem- 
einrichtungen (6) eines Fahrzeugs, wobei aus in Ab- 
hfingigkeit von aktuellen Fahjrzustandsgr6Sen des 
Fahrzeugs hervorgerufenen Ausgangssignden der 
FaJirsystemeinrichtungen (6) ein Steuerergebnissignd 
erzeugt wird, das ds SoUwertvorgabe zur Beeinflus- 
sung des Fahrzustandes mittels mindestens einer Ak- 
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tualoreinrichtuog (26) des Fahrzeugs dicnt und/oder 
eio Parameterergebmssignal zur Beeinflussung der Re- 
gel- und/oder Steuerparameter einer Fahrzustandsrege- 

lung bz w Fahrzuslandssteojerung erzeugt wird. 

2. VerfahreD nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 5 
net, dass das Steuerergeboissignal dera Soll-Fahrzu- 
stand des Fahrzeugs entspricht, wobei das Steuerergeb- 
nissignal die Soll-Fahrzeu£bewegung im dreidimerh 
sionalen Raum beschreibt 

3. VerfahreD nach Anspruch 1, dadurch gekennzeicb- 10 
net, dass das Steuerergebnissignal der Soll-Fahrzu- 
standsanderung fOrdas Fahrzeug entspricht, wobei das 
Steuerergebnissignal die Soll-Fahrzeugbewegungs2n- 
derung irn dreidimensionalen Raum beschreibt 

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da- 15 
durch gekeunzeichnet, dass das Steuerergebnissignal 
unmiiLelbar an die AkUjaloreinrichnjngen (26) zur Be- 
einflussung der Fahrzeug be wegung ubermittelt wird 

5. Verfahren nach cinem der Anspriiche 1 bis 3, da- 
durch gekennzeichnet, dass das Steuerergebnissignal 20 
ob ©in Fahrzustandc-Regel- odor Steuergerut (12), ins- 
besonderc Fahrdynamikregler (23), ubermittelt wird, 
das zur Beeinflussung der Fahrzeugbewegung Stellsi- 
gnale fur die Aktuatoreinrichtungen (26) hervorruft. 

6. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 5. da- 25 
durch gekennzeichnet, dass das Parametexergebnis si- 
gnal an ein Fahrzustands-Regel- oder Steuergerfit (22), 
insbesondere Fahrdynamikregler (23), zur Beeinflus- 
sung des sen Steuer- bzw. Regelparameter ubermittelt 
wird 30 

7. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 6, da- 
durch gekennzeichnet, dass bei der Bestimmung des 
Steuerergebnissignals und/oder des Parameterergeb- 
nisslgnals eine Priortsierung und/oder Cewicmung 
mchrcrer vorliegender Ausgangssignale dann erfolgt, 35 
wenn diese Ausgangssignale von unterschiedlichen 
Fahrsystemeinrichtungen (6) stamrnen und insbeson- 
dere denselbes Aktuatoreinrichtungen (26) zugeordnct 
sind 

8. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7, da- 40 
durch gekennzeichnei, dass bei der BesUmmung des 
Steuerergebnissignals und/oder des Paramelerergeh- 
nissignals Sensorsignale, die Informationen Qber den 
aktuellen Fahrzustand des Fahrzeugs enthalten, und/ 
oder Eingangssignale; : die manuellen Einstellungen des 45 
Fahrers enUprechen, berfoksichligt werden. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekeunzeich- 
net, dass die Sensorsignale Informationen Qber die 
Gierwinkclgeschwindigkeit und/oder die Fahrzeugbe- 
schleunigung und/oder die Fahrzeuggeschwindigkeit 50 
und/oder die Raddrehzahlen und/oder das Lenkradmo- 
rnent und/oder den Lenkradwinkel enthalten. 

10. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 9, da- 
durch gekeunzeichnet, dass die Fahrsystemeinricbtun- 
gen (6) in raohrorc Gruppon mit untcrschicdlich hohen SS 
GruppenprioritSten eingeteilt sind, wobei die Aus- 
gangssignale der Fahrsysterneinrichtungen (6) einer 
Gruppc mit hohcrcr Gruppenprioritat bei der Bestim- 
mung des .Steuerergebnissignals und/nrier He.c Pararnft- 
terergebnissignals starker gewichtet werden, als die 60 
Ausgangssignale der Fahrsysterneinrichtungen (6) ei- 
ner Gruppe mit niedrigerer GruppenprioritSt. 

11. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 10, da- 
durch gekeunzeichnet, dass die Ausgangssignale der 
Fahrsysterneinrichtungen (6) in Form von Steuersigna- 65 
len oder Parametersignalen vorliegen, wobei das Steu- 
erergebnissignal in Abhangigkeit von den Steuersigna- 
len und das Parameterergebnissignal in Abhangigkeit 



von den Parametersignalen bestiramt wird 

12. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 11, da- 
durch gekennzeichnei, dass das Steuerergebnissignal 
und/oder das Parameterergeboiesignal aue der Sumxse 
der betreffendea, mit Jewells einem Gewichtsfaktor ge- 
wichteten Ausgangssignale der Fahrsystemdnrichrun- 
gen (6) gebildet wird wobei insbesondere die Summe 
der einzelnen Gewichlsfaktoren gleich Bins ist und die 
Gewichtsfaktoren Werte un Bereich von Null bis Eins 
annehmen konnen. 

13. Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekenn- 
zeiebnet, dass die Gewichtsfaktoren der Ausgangssi- 
gnale in Abhangigkeit von einer der betreffenden Fahr- 
systemeinrichtung (6) zugeordneten Fahrsystempriori- 
tat vorgebbar sind. 

14. Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis 13 in 
Verbindung mil Anspruch 10, dadurch gekennzeichnei, 
dass bei der Bestimmung des Steuerergebnissignals 
und/oder des Pararnetercrgcbnissignals lediglich die 
Ausgangssignale der Fahrsysterneinrichtungen (6) ei- 
ner cinzigen Gruppc von Fohraystcmcimichtungcn bc- 
riicksichtigt werden. 

15. 'vbrrichtung zur Durchfiihrung des Verfahrens 
nach einem der Anspriiche 1 bis 14, mit einer zur Er- 
zeugung des Steuerergehnissignalx nnH des Parameter- 
ergebnissignals in Abhangigkeit von den Ausgaogssi- 
gnalen vorgesehenen Koordinationseiorichtung (18), 
die zur Beeinflussung des Fahrzustandes mil den Ak- 
ujatoreinrichtungea (26) des Fahrzeugs mittelbar oder 
unmittelbar verbunden ist 

16. \brrichtung nach Anspruch 15, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Koordinationseinrichtung (18) zur 
Oberrnirilung des Steuerergebnissignals an die Aktua- 
toreinrichtungen (26) unmittelbar mit diesen verbun- 
den sind 

17. Vbrrichtung nach Anspruch 15> dadurch gekenn- 
zeiebnet, dass die Koordinationseinrichtung (18) zur 
Obcrxnitdung des Steuerergebnissignals und/oder des 
Pararnetersteuersignals mit einem Fahrzus tands-Regel- 
oder Stcucrgcrat (22), insbesondere Fahrdyaamikregel- 
gerat (23), verbunden ist, das zur Steuerung und/oder 
Kegel nng der Fahrzeugbewegung in Abhangigkeit 
vom Steuerergebnissignal mit den Akmatoreinrichtun- 
gen verbunden ist. 

18. Vbrrichtung nach Anspruch 17, dadurch gekenn- 
zeichnei, dass das Fahrzustands-Regel- oder Steuerge- 
rat (22) und die Koordinationseinrichtung (18) in einer 
Zentraleinheii (24) integriert sind 

19. \forricbrung nach einem der AnsprQche 15 bis 18, 
dadurch gekennzeiebnet, dass die Fahrsysterneinrich- 
tungen (6) Fahrsystemsteuergerate (14, 15, 16) aufwei- 
sen, die mit der Koorojnauonseinrichtung (18) in einer 
Zeniraleinheit (24) integriert sind 

20. Vorrichtung nach Anspruch 19 in Verbindung mit 
Anspruch 17 oder 18, dadurch gckeuiuxiclwet, dass 
die Fahrsystemsteuergerfite (14, IS, 16), das Fahrzu- 
stands-Regel- oder SteuergerSt (22) und die Koordina- 
tionsrinrichtung (18) in der Zeniraleinheit (24) inte- 
griert sind. 

21. Vbrrichtung nach einem der AnsprOche 15 bis 20, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Koordinationseirj- 
richtung (18) mit einer Sensoranordnung (34) und/oder 
einer Bedienanordnung (36) verbunden ist, so dass die 
von der Sensoranordnung (34) erzeuglen, Informal o- 
nen Uber den aktuellen Fahrzustand des Fahrzeugs ent- 
haltenden Sensorsignale und/oder die manuellen Ein- 
stellungen des Fahrers entsprechenden Eingangsisi- 
gnale der Bedienanordnung (36) zur Benicksichtigung 
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bei der Bestiromung des Steuerergebnissignals und/ 
oder des Parameterergebnis signals an die Kocrdioati- 
ooseinrichtung (IS) ubertragbar sind. 
22. Voxrichtung nach Aospiucb 21. dadurch gekmn- 
zeichnet, dass die Sensoranordnung (34) zumindest ei- 
nen Sensor aufweist, dessen Sensorsignal gleichzeitig 
von einer der Fahrsyslemeinrichtungen (6) getiutzt 
wird. 
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